Multibody Dynamicsによる閉リンク多脚機構の歩容解析を基盤とした身体動力学的機能発現に関する研究 by 古茂田, 和馬







氏名・（本籍）   古茂田 和馬（ 愛媛県 ） 
学位の種類    博 士（ 工 学 ） 
学位記番号    生工博甲第２６４号 
学位授与の日付  平成２８年３月２５日 
学位授与の条件  学位規則第４条第１項該当 
学位論文題目   Multibody Dynamicsによる閉リンク多脚機構の歩容解析を 
基盤とした身体動力学的機能発現に関する研究 
論文審査委員会  委員長  教 授  石井 和男 
〃   森江  隆 
〃   古川 徹生 
〃   夏目 季代久 
               〃   田中 啓文 
 














と述べられている。論文構成は、第 2章としてMBDの数理記述方法、第 3章として三 
種の閉リンク機構多脚機構の移動性能評価、第 4章として拡張多脚機構が有する機能的
な歩容パターンの設計が詳解、分析され、第 5章考察と今後の展望でまとめられている。 
第 3 章では、Chebyshev、Klann、Theo Jansen の各機構において、歩行速度と接地
率、駆動力とエネルギーの各指標による比較が示され、移動仕事率の分析ではこれまで
過去に提案された主要な歩行ロボットとの比較分析が示されている。第 4章では、特異


















学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文に関し、調査委員からエネルギーの定義において負の部分を回生エネルギーと
しなかった理由と意味、特異姿勢を避けることが身体機能発現と定義していることの妥
当性などについて質問がなされたが、いずれも著者から明確な回答が得られた。 
 また、公聴会においても、多数の出席者があり、身体機能発現の問題のどこが解決さ
れたと言えるのか、歩行ロボットのスケール定義の妥当性・設計思想への反映など、種々
の質問がなされたが、いずれも著者の説明によって質問者の理解が得られた。 
以上により、論文調査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査し
た結果、本論文が、博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した。 
